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технологических процессов, а также для выполнения научно – исследовательских работ на современном 
уровне с помощью высокотехнологичного оборудования. 
Задачи лаборатории: 
– Обучение студентов, бакалавров и магистров современным методам проектирования, 
конструирования, изготовления, укрупненного монтажа и испытаний элементов и систем промышленной 
электроники, и автоматики; 
– Разработка, проектирование, конструирование, изготовление, укрупненный монтаж и 
испытания экспериментальных и опытных образцов электронной и микропроцессорной техники; 
– Организация программ дополнительного образования и повышения квалификации инженерно-
технического персонала предприятий; 
– Обучение студентов и бакалавров, подготовка и переподготовка кадров предприятий по 
программе рабочей профессии “Слесарь по контрольно-измерительным приборам и автоматике”,  
– Разработка систем, методов, алгоритмов и программ для автоматизации технологических 
процессов, и экспериментальных исследований. 
 
Рис. 1. Помещение для монтажа и настройки электронных устройств 
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Применение роботизированных систем ультразвукового контроля представляет большой интерес 
при производстве компонент Международного экспериментального термоядерного реактора [1,2], а также 
в диагностике корпусов эксплуатируемых ядерных реакторов [3]. Преимуществом подобных систем 
является возможность проведения высокоскоростного автоматизированного ультразвукового контроля 
объектов сложной формы.  
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Использование в роботизированных системах ультразвукового неразрушающего контроля 
алгоритмов пространственно-временной обработки на основе метода синтезированной апертуры 
позволяет получать результаты в форме трехмерных изображений внутренней структуры объектов 
контроля. Подобные изображения обладают высокой разрешающей способностью и высоким отношением 
сигнал/шум. Таким образом, представляется возможным решать задачу дефектометрии несплошностей с 
высокой эффективностью, что на сегодняшний день является актуальным вопросом развития методов и 
средств ультразвукового неразрушающего контроля.  
Реализация алгоритма пространственно-временной обработки должна учитывать условия 
проведения контроля. Прежде всего, в автоматизированных системах, как правило, применяется 
иммерсионный акустический контакт. В этой связи, должно быть учтено преломление ультразвуковых 
волн на границе раздела сред иммерсионная жидкость – объект контроля. Кроме того, в роботизированных 
системах в процессе контроля ультразвуковой преобразователь совершает не только поступательное, но и 
вращательное движение. Также объект контроля может иметь сложную форму, что также должно быть 
учтено при реализации алгоритма пространственно-временной обработки.  
В рамках данной работы в программном пакете Matlab реализован алгоритм пространственно-
временной обработки эхо-сигналов, полученных с использованием системы ультразвукового контроля на 
основе роботизированного манипулятора с шестью степенями свободы. Осуществляется 
экспериментальная верификация эффективности работы разработанного алгоритма.  
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Процесс получения гексафторида урана в действующей технологической схеме сублиматного 
завода АО «СХК» относится к процессам с рециркуляцией фтора. Некоторая часть фтора в виде 
кинетического избытка уходит со стадии фторирования, но вступая в реакцию на стадии улавливания с 
оксидами урана возвращается на стадию фторирования с полупродуктами в виде UO2F2 и UF4. [1] 
